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@ Schaltungsanordnung zum Erkennen von statischen und dynamischen Fehlern in Schaltungsbaugruppen.

@ Eine mit einer Anzahl von Schaltungsbaugruppen (SBG)
verbundene Zentralsteureinheit (MPB) weist zwei Unter-
brechungseingénge (INTn, INTn+1) auf. Von diesen Unter-
brechungseingéangen ist im fehlerfreien Zustand der Schal-
tungsbaugruppen zunachst nur der mit der niedrigeren
Unterbrechungsprioritat aktiviert. Es ist ein Register (Reg)
vorgesehen, in welches bei Ansteurung der Schaltungsbau-
gruppen von der Zentralsteuereinheit her Angaben beziglich
der jeweils gerade angesteuerten Schaltungsbaugruppe
einschreibbar sind. AuRerdem ist mindestens eine Fehler-
erkennungsschaltung vorgesehen, die bei Vorhandensein
eines Fehlers in der jeweiligen Schaltungsbaugruppe auf
deren Ansteuerung hin ein Fehlersignal abgibt. Mit den
genannten Unterbrechungseingéngen ist eine Steuereinrich-
tung (FF) verbunden, die auf ein solches Fehlersigna! hin Giber
den aktivierten Unterbrechungseingang den Ablaufeiner ers-
ten Unterbrechungsroutine bewirkt, in deren Verlauf der die
hohere Unterbrechungsrioritdt aufweisende Unterbrech-
ungseingang aktiviert wird. Vor Beendigung der gerade
ablaufenden Unterbrechungsroutine wird die durch die
Angaben in dem Register bezeichnete Schaltungsbaugruppe
erneut angesteuert. Tritt dabei erneut ein Fehlersignal auf, so
bewirkt die Steuereinrichtung {ber den gerade aktivierten

Unterbrechungseingang den Ablauf einer weiteren Unter-
brechungsroutine.
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Schaltungsanordnung zum Erkennen von statischen und dyna-
mischen Fehlern in Schaltungsbaugruppen

Die Erfindung betrifft eine Schaltungsanordnung zum Erken-
nen von in Schaltungsbaugruppen auftretenden und von die-
sen durch Abgabe jeweils eines Fehlersignals angezeigten,
iiber eine vorgegebene erste Zeitspanne hinweg vorliegenden
statischen Fehlern bzw. eine vorgegebene zweite Zeitspanne
nicht liberschreitenden dynamischen Fehlern in einer mit
diesen Schaltungsbaugruppen verbundenen und diese filir eine
Abgabe von Datensignalen ansteuernden Zentralsteuereinheit,
insbesondere in einer Mikroprozessorbaugruppe.

Wird in einer aus einer Zentralsteuereinheit und einer
Vielzahl von mit dieser verbundenen Schaltungsbaugruppen
bestehenden Schaltungsanordnung die bei Auftreten von Feh-
lern erforderliche Fehlerbehandlung in der Zentralsteuer-
einheit durchgefiihrt, so ist es filir eine effektive Fehler-
behandlung vorteilhaft, wenn in der Zentralsteuereinheit
bei Auftreten von Fehlern in den Schaltungsbaugruppen zwi-
schen statischen und dynamischen Fehlern unterschieden
werden kann. Je nachdem welche Art von Fehlern vorliegt,
sind im allgemeinen von der Zentralsteuereinheit her fiir
die Fehlerbehandlung unterschiedliche MaBnahmen einzulei-
ten. Das Vorliegen eines statischen Fehlers in einer der
Schaltungsbaugruppen kann beispielsweise dazu fiihren, daB
von der Zentralsteuereinheit diese fehlerhafte Schaltungs-
baugruppe auller Betrieb genommen wird, w2hrend in den {iib-
rigen fehlerfreien Schaltungsbaugruppen der Betrieb unver-
dndert aufrechterhalten wird. Bei Vorliegen eines dynami-
schen Fehlers kannkdagegen zundchst eine statistische Feh-
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lerbewertung durchgefiihrt werden. Je nach Ergebnis dieser
Bewertung sind dann von der Zentralsteuereinheit entspre-
chende MaBnahmen zur Behebung des Fehlers einzuleiten.
Diese kOnnen wieder darin bestehen, daB die fehlerbehaf-
tete Schaltungsbaugruppe auflier Betrieb genommen wird.

Der vorliegenden Erfindung liegt nun die Aufgabe zugrun-
de, einen Weg zu zeigen, wie bei einer Schaltungsanord-
nung der eingangs genannten Art mit einem relativ gerin-
gen schaltungstechnischen Aufwand in der Zentralsteuer-
einheit das Vorliegen von statischen und dynamischen Feh-
lern erkannt werden kann.

Gelost wird die vorstehend aufgezeigte Aufgabe bei einer
Schaltungsanordnung der eingangs genannten Art erfindungs-
gemdB dadurch, daB die Zentralsteuereinheit einen ersten,
im fehlerfreien Zustand der Schaitungsbaugruppen aktivier-
ten Unterbrechungseingang und einen gegeniiber dem ersten
Unterbrechungseingang eine h8here Unterbrechungsprioritdt
aufweisenden zweiten Unterbrechungseingang, der im feh-
lerfreien Zustand der Schaltungsbaugruppen deaktiviert
ist, aufweist, dafl ein Register vorgesehen ist, in welches
bei Ansteuerung der Schaltungsbaugruppen zum Zwecke der Ab-
gabe von Datensignalen Angaben beziiglich der jeweils gera-
de angesteuerten Schaltungsbaugruppe einschreibbar sind,
daB mindestens eine Fehlererkennungsschaltung vorgesehen
ist, die bei Vorhandensein eines Fehlers in der jeweili-
gen Schaltungsbaugruppe auf deren Ansteuerung hin ein
Fehlersignal abgibt, daB mit den Unterbrechungseingéngen
eine Steuereinrichtung verbunden ist, die auf ein sol-
ches Fehlersignal hin iber den ersten Unterbrechungsein-
gang den Ablauf einer ersten, der Feststellung des Vor-
liegens von dynamischen Fehlern dienenden Unterbrechungs-
routine in der Zentralsteuereinheit bewirkt, in deren Ver-
lauf der zweite Unterbrechungseingang aktiviert wird, und
daB die Steuereinrichtung bei einem erneuten Auftreten
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eines Fehlersignals vor Beendigung der gerade ablaufenden

Unterbrechungsroutine auf eine Ansteuerung der in dem Re-

gister bezeichneten Schaltungsbaugruppe hin iiber den nun-

mehr aktivierten zweiten, der Feststellung des Vorliegens

von statischen Fehlern dienenden Unterbrechungseingang den
Ablauf einer weiteren Unterbrechungsroutine bewirkt.

Die Erfindung bringt den Vorteil mit sich, daB ein Erken-
nen von statischen und dynamischen Fehlern mit einer le-
diglich geringen zus&dtzlichen dynamischen Belastung der
Zentralsteuereinheit moglich ist.

Anhand von Zeichnungen wird die Erfindung nachstehend bei-
spielsweise né&her erl&dutert.

Fig. 1 zeigt in einem Blockschaltbild ausschnittweise ein
Mikroprozessorsystem, bei dem die Erfindung ange-
wandt ist,

Fig. 2 zeigt ein Diagramm, auf das im Zuge der Erlduterung
der Erfindung eingegangen wird.

In Fig. 1 ist ausschnittweise ein Mikroprozessorsystem
dargestellt. Dieses System welst eine Mikroprozessorbau-
gruppe MPB auf, von der lediglich ein Mikroprozessor MP
und eine ihm zugehdrige, mehrere Unterbrechungseinginge
INTn, INTn+1 aufweisende Unterbrechungssteuerung IC dar -
gestellt ist. Diese Unterbrechungssteuerung ist ausgangs-
seitig flr die Abgabe eines Unterbrechungssignals, welches
eine Unterbrechung eines von dem Mikroprozessor MP gesteu-
erten Ablaufes béwirkt, mit einem Unterbrechungssteuerein-
gang INT des Mikroprozessors MP verbunden. Datenein-/aus-
gédnge der Unterbrechungssteuerung IC sind an ein Datenbus-
system DB angeschlossen, das fiir die Ubertragung von Da-
tensignalen von bzw. zu dem Mikroprozessor hin dient. Uber
dieses Datenbussystem werden einerseits zusammen mit einem
Unterbrechungssignal zu dem Mikroprozessor hin Informa-
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tionssignale iibertragen. Diese enthalten Angaben beziglich
der HOhe der UnterbrechungsprioritZt des gerade an einem
der Unterbrechungseingdnge auftretenden und an den Mikro-
prozessor weitergeleiteten Unterbrechungssignals. Anderer-
seits konnen {ber dieses Datenbussystem, wie sp&ter noch
erldutert werden wird, durch entsprechende Signale einzel-
ne Unterbrechungseingdnge der Unterbrechungssteuerung von
dem Mikroprozessor her aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Der Mikroprozessor MP und die Unterbrechungssteuerung IC
sind zus3dtzlich mit einem fiir die Ubertragung von Adres-
sensignalen dienenden Adressenbussystem AB und mit einenm
Steuerbussystem SB verbunden, lber das Steuersignale {iber-
tragen werden. Bei diesen Steuersignalen handelt es sich
um Signale fir die Steuerung der Kommunikation zwischen
dem Mikroprozessor MP und den mit ihm verbundenen Einrich-
tungen des Mikroprozessorsystems. Solche Steuersignale
sind z.B. Schreib- und Lesesignale fir die Steuerung von
Speicheranordnungen oder peripheren Einrichtungen. Von
diesen zu dem Mikroprozessorsystem gehdrenden Speicheran-
ordnungen und peripheren Einrichtungen ist in Fig. 1 le-
diglich eine mit SBG bezeichnete Speicheranordnung darge-
stellt.

Die Speicheranordnung SBG,die an die oben angegebenen Bus-
systeme angeschlossen ist, weist bei dem hier beschriebe-
nen Ausfihrungsbeispiel eine in Fig. 1 mit FE bezeichnete
Fehlererkennungsschaltung auf, die bei Auslesen einer
Speicherzelle deren Speicherinhalt auf einen vorhandenen
Codierungsfehler {iberprift und diesen gegebenenfalls kor-
rigiert. Hierfir sind die innerhalb des Mikroprozessorsy-
stems zu ilibertragenden Datensignale nach dem als Hamming-
Code bekannten Code codiert. Dieser Code ermdglicht eine
Korrektur von 1-Bit-Fehlern und ein Erkennen von 2-Bit-
Fehlern. Bei Erkennen eines dieser Fehler gibt die Fehler-
erkennungsschaltung FE an einem Fehlerausgang SF ein ent-
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sprechendes Fehlersignal ab. AuBerdem gibt sie noch an
einem mit FA bezeichneten Ausgang ein Informationssignal
ab, welches angibt, ob die als fehlerhaft erkannte Codie-
rung korregiert werden konnte oder nicht.

Der gerade erwahnte Fehlerausgang SF der Speicheranordnung
SBG ist mit dem Takteingang einer bistabilen Kippstufe FF
verbunden. Bel dieser Kippstufe handelt es sich um eine
sogenannte D-Kippstufe, deren D-Eingang mit Masse bzw. mit
einem dem logischen O-Pegel entsprechenden Potential ver-
bunden ist und deren Ausgang § von dem Mikroprozessor MP
her in einen definierten Ausgangszustand setzbar ist.

Der mit Q bezeichnete Ausgang ist dabei an die Unterbre-
chungseingdnge INTn und INTn+1 der bereits oben erw&hn-
ten Unterbrechungssteuerung IC der Mikroprozessorbaugrup-
pe MPB angeschlossen. Mit n bzw. n+1 soll dabei die HGhe
der den Unterbrechungseingangen jeweils zugeordneten Un-
terbrechungsprioritdt angegeben werden, d.h. ein am Ein-
gang n+1 anliegendes Unterbrechungssignal hat Vorrang ge-
geniiber einem entsprechenden, am Einang n anliegenden Si-
gnal. Hier sei bereits darauf hingewiesen, da8 im fehler-
freien Zustand des Mikroprozessorsystems lediglich der Un-
terbrechungseingang INTn aktiviert ist. Der Unterbrechungs-
eingang INTn+1 ist zun#dchst deaktiviert. Wie bereits er-
wahnt, erfolgt die Aktivierung bzw. Deaktivierung der ein-
zelnen Unterbrechungseingdnge durch von dem Mikroprozessor
her Uber das Datenbussystem DB libertragene Signale. Fir
die Ubernahme dieser Signale wird die Unterbrechungssteue-
rung IC Uber das Adressenbussystem AB und das Steuerbussy-
stem SB angesteuert.

Der mit Q bezeichnete Ausgang der Kippstufe FF ist auBer-
dem mit einem Eingang eines NOR-Gliedes G1 verbunden. An
einem weiteren Eingang erhdlt dieses NOR-Glied ein Uber
das Steuerbussystem SB libertragenes Lesesignal RD zuge-
fihrt, mit dem eine Speicherzelle der Speicheranordnung
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SBG ausgelesen wird. Der Ausgang des NOR-Gliedes G1 ist an
einem Freigabeeingang eines aus zwei getrennten Register-
bereichen bestehenden Registers Reg angeschlossen. Ein er-
ster, mit ADR bezeichneter Registerbereich dient fir die
Aufnahme einer iber das Adressenbussystem AB {ibertragenen
Adresse. Er enth&dlt hierzu eine der Anzahl der zu einer
Adresse gehorenden Adressenbits entsprechende Anzahl von
Registerstellen. Ausgangsseitig gibt dieser Registerbe-
reich auf eine entsprechende Ansteuerung von dem Mikro-

prozessor MP her die in ihm gespeicherte Adresse an das
Datenbussystem DB ab.

In einen zweiten, mit FA bezeichneten Registerbereich des
Registers Reg wird das beil Erkennen eines Codierungsfeh-
lers von dem Ausgang FA der Speicheranordnung SBG abgege-
bene Informationssignal iibernommen. Dieses Informations-
signal wird zusammen mit der in dem Registerbereich ADR
gespeicherten Adresse bel einer entsprechenden Ansteuerung
an das Datenbussystem DB abgegeben. Die gerade erwihnte
Ansteuerung des Registers Reg fiir die Abgabe der in ihm
gespeicherten Signale erfolgt mit Hilfe eines NAND-GCliedes
G2. Dieses NAND-Glied erh&lt an einem seiner Eingdnge von
dem Mikroprozessor her iUber das Steuerbussystem SB ein Le-
sesignal I/OR zugefiihrt, mit dem eine Ubergabe von in
Ein-/Ausgabeeinrichtungen gespeicherten Signalen gesteuert
wird. Ein weiterer Eingang des NAND-Gliedes G2 ist mit
einer Adressenleitung des Adressenbussystems AB verbunden,
iber die fir die Adressierung des Registers Reg als Aus-

gabeeinrichtung ein entsprechendes Adressensignal lbertra-
gen wird. '

Nachden zuvﬁr der Aufbau der in Fig. 1 dargestellten Schal-
tungsanordnung erldutert worden ist, wird nunmehr unter Be-
zugnahme auf Fig. 2 die Arbeitsweise dieser Schaltungsan-

ordnung beschrieben. Hierzu sel angenommen, dafl das in Fig.1
dargestellte Mikroprozessorsystem sich zundchst in einem
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fehlerfreien Zustand befindet. In diesem Zustand ist die
Kippstufe FF von dem Mikroprozessor her so gesetzt, daiB
sie an ihrem Q-Ausgang einen logischen 0-Pegel abgibt. Der
Unterbrechungseingang INTn+1 der Unterbrechungssteuerung
IC ist, wie bereits erwahnt, im fehlerfreien Zustand deak-
tiviert. )

Werden nun von dem Mikroprozessor MP her fir das Auslesen
von in den Speicherzellen der Speicheranordnung SBG gespei-
cherten Signalen Lesesignale RD abgegeben, 'so wird das Re-
gister Reg Uber das NOR-Glied G1 mit jedem Lesesignal fiir
die Ubernahme der zusammen mit dem jeweiligen Lesesignal
iber das Adressenbussystem AB ibertragenen Adresse freige-
geben. Mit Jjeder auf diese Weise lbernommenen Adresse wird
eine zuvor gespeicherte Adresse liberschrieben. Wird bei
dem Auslesen einer der Speicherinhalte durch die Fehler-
erkennungsschaltung FE ein Codierungsfehler erkannt und
gegebenenfalls korrigiert, so gibt diese an ihrem Ausgang
SF ein Fehlersignal und an ihrem Ausgang FA ein Informa-
tionssignal ab. Mit dem Informationssignal, das in den Re-
gisterbereich FA des Registers Reg iibernommen wird, wird
dem Mikroprozessor MP, wie bereits oben erwihnt, ange-
zeigt ,ob der Codierungsfehler korrigierbar war oder nicht.
Durch das Auftreten eines Fehlersignals geht die Kippstufe
FF in einen fehleranzeigenden Zustand liber (a in-Fig. 2).
Dieser Zustand ist durch einen logischen 1-Pegel am Aus-
gang Q gekennzeichnet. Dieser logische Pegel bewirkt das
Sperren des NOR-Gliedes G1, so daB die gerade in das Re-
gister Reg Ubernommene Adresse der den fehlerhaften Spei-
cherinhalt aufweisenden Speicherzelle nicht durch weitere
Adressen iberschrieben werden kann.

In dem fehleranzeigenden Zustand liegt am Q-Ausgang der
Kippstufe FF ein logischer 1-Pegel an. Dieser logische Pe-
gel wird von der Unterbrechungssteuerung IC als Unterbre-
chungssignal interpretiert und an den Mikroprozessor MP
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weitergeleitet. Da hier zundchst der Unterbrechungsein-
gang n+1 deaktiviert ist, wird zus&tzlich zu diesem Un-
terbrechungssignal ein Informationssignal zu dem Mikro-
prozessor hin iibertragen, das dem Unterbrechungssignal
die Unterbrechungsprioritdt n zuweilst. Aufgrund dieser
Signale beendet der Mikroprozessor die gerade von ihm ge-
steuerten Abl&ufe und startet eine der Unterbrechungs-
priorit&t n entsprechende Unterbrechungsroutine (b in
Fig. 2). Im Verlauf dieser Unterbrechungsroutine erfolgt
eine Ubernahme der in dem Register Reg gespeicherten
Adresse und des in dem Registerbereich FA gespeicherten
Informationssignals in den Mikroprozessor. AnschlieBend
wird die Kippstufe FF wieder in ihre Ausgangsstellung ge-
setzt (c in Fig. 2). AuBerdem wird der Unterbrechungsein-

gang n+1 der Unterbrechungssteuerung IC nunmehr aktiviert
(d in Fig. 2). '

Nach der Ubernahme der in dem Register Reg gespeicherten
Adresse zusammen mit dem in dem Registerbereich FA ge-
speicherten Informationssignal wird von dem Mikroprozes-
sor her die dieser Adresse entsprechende Speicherzelle
erneut ausgelesen. Ergibt eine Uberpriifung des Speicher-
inhaltes durch die Fehlererkennungsschaltung FE, daB wie-
derum ein Codierungsfehler vorliegt, so geht die Kippstu-
fe FF erneut in ihren fehleranzeigenden Zustand iiber

(e in Fig. 2). Die Unterbrechungssteuerung IC erkennt
liber den nunmehr aktivierten Unterbrechungseingang n+1
ein Unterbrechungssignal und leitet dieses unter Angabe
der Unterbrechungsprioritétvn+1 an den Mikroprozessor
weiter. Da diéées'Unterbrechungssignal eine gegeniliber dem
Unterbrechungssigal, das die gerade ablaufende Unterbre-
chungsroutine ausgeldst hat, hohere Unterbrechungspriori-
tdt aufweist, wird die gerade ablaufende Unterbrechungs-
routine unterbrochen (f in Fig. 2) und eine der Unterbre-
chungsprioritdt n+1 entsprechende Unterbrechungsroutine
gestartet (g in Fig. 2). Nach Ablauf der Unterbrechungs-
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routine n+1 (h in Fig. 2) wird die zundchst unterbrochene
Unterbrechungsroutine n fortgesetzt (i bis k in Fig. 2).
Vor Beendigung dieser Unterbrechungsroutine wird die Kipp-
stufe FF wieder in ihre Ausgangsstellung gesetzt, um gege-
benenfalls weitere Fehler in der Speicheranordnung SBG zu
erkennen (1 in Fig. 2).

Durch den gerade erlauterten verschachtelten Ablauf der
Unterbrechungsroutinen n und n+1 ist es mdglich, in der
Speicheranordnung SBG lber eine vorgegebene erste Zeit-
spanne hinweg vorliegende statische bzw. eine vorgebene
zweite Zeitspanne nicht liberschreitende dynamische Feh-
ler festzustellen. Durch den Ablauf der Unterbrechungs-
routine n ohne Unterbrechung aufgrund eines Unterbre-
chungssignals mit der Unterbrechungspriorit&t n+1 werden
die bei Auftreten von dynamischen Fehlern erforderlichen
MaBnahmen gesteuert. Tritt dagegen eine Unterbrechung der
Unterbrechungsroutine n auf, wie es der Fall bei einem
statischen Fehler ist, so werden durch die Unterbrechungs-
routine n+1 die beil Auftreten von statischen Fehlern er-
forderlichen MaBnahmen gesteuert.

Bisher wurde lediglich der Fall betrachtet, daB durch den
Ablauf der beiden Unterbrechungsroutinen in der Mikropro-
zessorbaugruppe MPB in der Speicheranordnung SBG auftre-
tende statische bzw. dynamische Fehler festgestellt wer-
den. Die Schaltungsanordnung gemd@B der vorliegenden Erfin-
dung 1&Bt sich jedoch nicht nur fir die Feststellung der-
artiger in Speicheranordnungen auftretender Fehler verwen-
den. Vielmehr kann damit das Vorliegen von statischen und
dynamischen Fehlern in beliebigen Schaltungsbaugruppen
festgestellt werden, die liber die genannten Bussysteme AB,
DB und SB mit der Mikroprozessorbaugruppe MPB.verbunden
sind und liber diese von der Mikroprozessorbaugruppe her
fir die Abgabe von Datensignalen ansteuerbar sind.
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Sind mehrere derartige Schaltungsbaugruppen iliber die Bus-
systeme mit der Mikroprozessorbaugruppe MPB verbunden, so
kann jede der Schaltungsbaugruppen eine eigene Fehlerer-
kennungsschaltung FE aufweisen. In diesem Fall sind die

in Fig. 1 dargestellten Ausgidnge der einzelnen Fehlerer-
kennungsschaltungen mit jeweils einem ODER-Glied zu ver-
binden, dessen Ausgang an die Kippstufe FF bzw. an den Re-
gisterbereich FA des Registers Reg angeschlossen ist.

Fir den Fall, daB mehrere Schaltungsbaugruppen {iiber die
genannten Bussysteme mit der Mikroprozessorbaugruppe MPB
verbunden sind, kann auch anstelle einer der Anzahl der
Schaltungsbaugruppen entsprechenden Anzahl von Fehlerer-
kennungsschaltungen eine einzige gemeinsame Fehlererken-
nungsschaltung vorgesehen sein, die zentral in der Mikro-
prozessorbaugruppe angeordnet ist.

1 Patentanspruch
2 Figuren



10

15

20

25

30

35

0141161
-1 - VPA 83 P1661 E

Patentanspruch

Schaltungsanordnung zum Erkennen von in Schaltungsbaugrup-
pen (SBG) auftretenden und von diesen durch Abgabe jeweils
eines Fehlersignals angezeigten, iiber eine vorgegebene er-
ste Zeitspanne hinweg vorliegenden statischen Fehlern bzw.
eine vorgegebene zweite Zeitspanne nicht Uberschreitenden
dynamiéchen Fehlern in einer mit diesen Schaltungsbaugrup-
pen verbundenen und diese fiir eine Abgabe von Datensigna-
len ansteuernden Zentralsteuereinheit (IMPB), insbesondere

in einer Mikroprozessorbaugruppe, d a d ur ch g e -

kennzeilichmnet , daB die Zentralsteuereinheit
(MPB) einen ersten, im fehlerfreien Zustand der Schaltungs-
baugruppen aktivierten Unterbrechungseingang (INTn) und
einen gegeniiber dem ersten Unterbrechungseingang eine ho-
here Unterbrechungsprioritdt aufweisenden zweiten Unter-
brechungseingang (INTn+1), der im fehlerfreien Zustand der
Schaltungsbaugruppen deaktiviert ist, aufweist,

daB ein Register (Reg) vorgesehen ist, in welches bei An-
steuerung der Schaltungsbaugruppén zum Zwecke der Abgabe
von Datensignalen Angaben beziliglich der jeweils gerade an-
gesteuerten Schaltungsbaugruppe einschreibbar sind,

daB mindestens eine Fehlererkennungsschaltung (FE) vorge-
sehen ist, die bei Vorhandensein eines Fehlers in der je-
weiligen Schaltungsbaugruppe auf deren Ansteuerung hin ein
Fehlersignal abgibt,

daB mit den Unterbrechungseingingen (INTn, INTn+1) eine
Steuereinrichtung (FF) verbunden ist, die auf ein solches
Fehlersignal hin Uber den ersten Unterbrechungseingang
(INTn) den Ablauf einer ersten, der Feststellung des Vor-
liegens von dynamischen Fehlern dienenden Unterbrechungs-
routine in der Zentralsteuereinheit bewirkt, in deren Ver-
lauf der zweite Unterbrechungseingang (INTn+1) aktiviert
wird,

und daB die Steuereinrichtung bei einem erneuten Auftre-
ten eines Fehlersignals vor Beendigung der gerade ablau-
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fenden Unterbrechungsroutine auf eine Ansteuerung der in
dem Register bezeichneten Schaltungsbaugruppe hin iiber den
nunmehr aktivierten zweiten, der Feststellung des Vorlie-
- gens von statischen Fehlern dienenden Unterbrechungsein-

gang den Ablauf einer weiteren Unterbrechungsroutine be-
wirkt.
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